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(54) Funksteuerungsvorrichtung 

(§) Eine Funksteuerungsvorrichtung ist dazu imstande, einem 
Modelluftfahrzeug zu erlauben, einen Rundflug auszufuhren, 
wenn es auSerhalb eines Bereiches einer Funkwelle, die von 
dern Funksteuerungssender erzeugt wird, ist. Wenn das 
Model! aufierhalb eines Bereiches der Funkwelle ist detek- 
tiert eine Fehlerdetektionsschaltung die Situation, um den 
ersten bis dritten Schalter SW1 bis SW3 zu verandern, was 
im Setzen von Spannungssignalen von veranderiichen Wi- 
derstanden result iert, die durch eine Spannungs/Jmpulswei- 
ten-Umwandlungsschaltung in die Servoschaltungen einge- 
speist werden. Die Schalter SW1 und SW3 geben das 
Quer ruder- und das Hohenrichtwertsignal fur einen horizon- 
talen FJug aus und der Schalter SW3 gibt ein Rudersteuer 
Steuerungssignal fur einen Rundflug aus. Ein Detektor fuhrt 
die ROckkopplungssteuerung des Modelluftfahrzeuges 
■ durch, um dadurch einen stabilen Rundflug des Modells zu 

Csichern. Der Detektor wird aus einem veriangerten Rhom- 
bus, der auf einer stromlinienformigen Form basiert, gebil- 
det. 
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Beschreibung 

Die Erfindung bezieht sich auf eine Funksteuerungs- 
vorrichtung fur ein Modell, und insbesondere auf eine 
Funksteuerungsvorrichtung zum Ausfuhren der Funk- 
steuerung eines Modelluftfahrzeuges, wie ein Modell- 
flugzeug, ein Modellhubschrauber oder dergieichen. 

Beim Steuern eines Modelluftfahrzeuges, wie ein Mo- 
dellflugzeug, ein Modellhubschrauber oder dergieichen, 
ist es erforderlich gleichzeitig das Steuern von drei Ach- 
sen des Modelluftfahrzeuges oder einer Gierachse, Roll- 
achse und einer Nickachse davon durchzufuhren. Eben- 
so ist, wenn eine Lage oder Fluglage einer Flugzeugzel- 
le des Modelluftfahrzeuges verandert wird, ein Bediener 
erforderlich, um die Flugzeugzelle in ihre ursprungliche 
Lage durch Steuern der drei Achsen zuruckzuversetzen. 
Leider ist die Steuerung sehr schwierig fur den Bedie- 
ner, wenn der Bediener ein Beginner ist 

Im Hinblick auf das Vorangegangene ist kurzlich eine 
Behelfseinheit entwickelt worden, um die Bedienung 
des Modelluftfahrzeuges zu erleichtern. Mit Hilfe eines 
Beispieles wird eine Steuerungseinheit fur die Roll- und 
Nickachse, welche so konstruiert sind, um nur propor- 
tionate Steuerung durchzufuhren, vorgeschlagen. Die 
Steuerungseinheit, die vorgeschlagen wird, ist dazu ge- 
eignet, das Bedienen des standigen Zuruckversetzens 
der Flugzeugzelle in eine Referenz- oder neutrale Flug- 
lage des Modelluftfahrzeug durchzufuhren. Somit er- 
laubt sogar wenn eine Fluglage des Modelluftfahrzeu- 
ges aus ihrer normalen Fluglage gegen den Willen eines 
Bedieners ausgelenkt wird, das Zuruckversetzen eines 
Hebels oder deines Steuerungskniippels in die neutrale 
Position, das Modelluftfahrzeug automatisch in seine 
neutrale Fluglage zuruckzuversetzen, um dadurch eine 
Gefahr fiir das Modelluftfahrzeug zu vermeiden. 

Ebenso erlaubt sie das Kreisen und die linearen Fluge 
des Modelluftfahrzeuges durch einfaches Bedienen ein- 
fach zu erhaltea 

Nichts desto trotz veranlaBt, wenn das Modelluftfahr- 
zeug einem Gebiet oder einem Bereich auBerhalb eines 
Bereiches einer Funkwelle, die von einem Funksteue- 
rungssender erzeugt wird, fliegt, die oben beschriebene 
automatische Steuerungsfunktion der Behelfseinheit 
dem Modell, einen linearen Flug durchzufuhren, waVh- 
rend es in einem neutralen Zustand und in einer stabilen 
Fluglage gehalten wird, bis es keinen Treibstoff mehr 
enthalt Der Flug dehnt sich oft uber eine Entfernung 
von 10 km aus, wobei dies von den Flugbedingungen 
abhangig ist 

Dies fuhrt moglicherweise dazu, daB, sogar wenn das 
Modelluftfahrzeug in einem unbewohnten Bereich be- 
dient wird, das Flugzeug in ein Wohngebiet weit weg 
von dem Platz fliegt oder vermiBt wird. 

Die Erfindung ist im Hinblick auf die vorangegange- 
nen Nachteile des Standes der Technik gemacht wor- 
den. 

Demzufolge ist es Aufgabe der Erfindung eine Funk- 
steuerungsvorrichtung zu liefern, mir der ein Modelluft- 
fahrzeug automatisch einen Rundflug durchfuhren 
kann, wenn es in einem Gebiet fliegt, das auBerhalb 
eines Bereiches einer Funkwelle, die von einem Funk- 
steuerungssender zum Steuern des Modelluftfahrzeu- 
ges erzeugt wird, ist 

Diese Aufgabe wird entsprechend in den Merkmalen 
des Hauptanspruches 1 der Erfindung gelost 

Entsprechend der Erfindung wird eine Funksteue- 
rungsvorrichtung geliefert welche eine Fehlerdetek- 
tionsschaltung zum Detektieren der Tatsache, daB ein 
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Modelluftfahrzeug den normalen Empfang eines Steu- 
ersignales, das von dem Funksteuerungssender erzeugt 
wird, verfehlt und eine Steuersignalerzeugungseinrich- 
tung zum Erzeugen eines Kreissteuerungssignales, wel- 
5 chesdem Modelluftfahrzeug erlaubt, einen vorbestimm- 
ten Rundflug durchzufuhren, wenn es den normalen 
Empfang des Steuersignales verfehlt, beinhaltet 

In einer bevorzugten Ausfuhrungsform der voriie- 
genden Erfindung ist ein Detektor zum Detektieren der 
io Neigung von jeweils einer Rollachse des Modelluftfahr- 
zeuges und einer Nickachse davon angeordnet wobei 
die Ruckkopplungssteuerung in solch einer Weise aus- 
gefuhrt wird, daB, wenn die Fehlerdetektionsschaltung 
die Tatsache detektiert, daB das Modelluftfahrzeug den 
is normalen Empfang des Steuerungssignales verfehlt, das 
Kreissteuerungssignal der Steuerungssignalerzeu-. 
gungseinrichtung in einen Rundflug des Modelluftfahr- 
zeuges resuitiert und ein D.etektorsignal des Detektors 
erlaubt, daB der Rundflug des Modelluftfahrzeuges bei- 
20 behalten wird. 

In einer Ausfuhrungsform der Erfindung werden Ser- 
voschaltungen geliefert, welche mit dem Kreissteue- 
rungssignal anstelle des Steuerungssignales des Senders 
versorgt werden, wenn die Fehlerdetektionsschaltung 
25 die Tatsache detektiert, daB das Modelluftfahrzeug den 
normalen Empfang des Steuerungssignales verfehlt 

In einer weiteren Ausfuhrungsform der Erfindung 
werden die Servoschaltungen angeordnet, welche mit 
dem Kreissteuerungssignal zusatzlich zu dem Steue- 
30 rungssignal des Senders versorgt werden. 

In einer Ausfuhrungsform der Erfindung hat das 
Kreissteuerungssignal, das dem Steuerungssignal des 
Senders hinzugefuhrt wird, ein Niveau, welches zwi- 
schen den zwei Fallen, wenn das Modelluftfahrzeug nor- 
35 mal ein Steuerungssignal des Senders empfangt und, 
wenn es den normalen Empfang des Steuerungssignales 
verfehlt, umschaltet 

In einer anderen Ausfuhrungsform der Erfindung 
wird der Detektor in einer auBeren Form, wie ein ver- 
40 langerter Rhombus, der auf einer Stromlinienform ba- 
siert, gebildet, und in solch einer Weise angeordnet, daB 
eine longitudinale Achse mit einer Achsc des Flugzeu- 
grumpfes des Modelluftfahrzeuges ubereinstimmt 
Die oben beschriebene Konstruktion der Funksteue- 
45 rungsvorrichtung der Erfindung erlaubt es, sogar wenn 
eine Funkwelle, die von dem Funksteuerungssender er- 
zeugt wird, es verfehlt, das Modelluftfahrzeug auf einer 
gesteuerten Seite zu erreichen, der gesteuerten Seite, 
solch einen Fehler zu detektieren, um automatisch eine 
so Rundbedienung des Modelluftfahrzeuges durchzufuh- 
ren, welche in einem Ausbreitungsweg einer Funkwelle 
des Funksteuerungssenders, der zuruckgestellt wird, re- 
suitiert In diesem Beispiel fuhrt der Detektor zum De- 
tektieren der Neigung von jedem der Rollachse und der 
55 Nickachse die Ruckkopplungssteuerung so aus, um die 
Roll- und Nickachse vom sich Neigen wahrend eines 
Fluges des Modelluftfahrzeuges abzuhalten, um da- 
durch zu sichern, daB das Modelluftfahrzeug einen sta- 
bilen Rundflug erreicht, sogar wenn es auBerhalb der 
so Funkwelle ist Dieses liefert einen entscheidenden Bei- 
trag zu einer Verbesserung im stabilen Flug der Modell- 
uftfahrzeuge und verhindert effektiv das Vermissen des 
Modelluftfahrzeuges. 

Ebenso fallt es, sogar wenn das Modelluftfahrzeug 
55 keinen Treibstoff mehr hat, wahrend es weiterhin in 
einem Gebiet auBerhalb eines Bereiches einer Funkwel- 
le, die von einem Funksteuerungssender erzeugt wird 
fliegt, in ein relativ nahes Gebiet so daB das Modelluft- 
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fahrzeug wieder gefunden werden kann. 

Ausfuhrungsbeispiele der Erfindung werden nun in 
Verbindung mit den beigefugten Zeichnungen beschrie- 
ben. Es zeigen: 

Fig. 1 ein Blockdiagramm, welches eine Ausfuhrungs- 
form einer Funksteuerungsvorrichtung entsprechend 
der Erfindung zeigt, weiche mit einem Detektor ausge- 
stattetist; 

Fig. 2(a) eine perspektivische Ansicht, weiche einen 
Zweiachsdetektor zeigt, der herkdmmiich im Stand der 
Technik genutzt wurde,* 

Fig. 2(b) eine Unterendansicht des Zweiachsdetek- 
tors, der in Fig. 2(a) gezeigt ist, 

Fig. 3(a) ein GrundriB, der einen Zweiachsdetektor 
zeigt, der in einer Funksteuerungsvorrichtung der Erfin- 
dung eingebaut ist; 

Fig. 3(b) eine SeitenriBansicht des Zweiachsdetek- 
tors, der in Fig. 3(a) gezeigt ist; 

Fig. 4(a) eine Bodenansicht, die ein Modellflugzeug 
zeigt, das einen Zweiachsdetektor der Erfindung hat, 
der darin befestigt ist; und 

Fig. 4(b) eine VorderriBansicht des Flugzeuges, das in 
Fig. 4(a) gezeigt ist 

Nun wird nachfoJgend eine Funksteuerungsvorrich- 
tung entsprechend der Erfindung detailliert mit Bezug 
auf die beigefugten Zeichnungen beschrieben werden. 
Folgende Beschreibung wird in Verbindung mit einem 
Modelluftfahrzeug in Form eines Flugzeuges durchge- 
fuhrt werden. 

Zuerst, bezugnehmend auf Fig. 1, wird eine Ausfuh- 
rungsform einer Funksteuerungsvorrichtung nach der 
Erfindung dargestellt Eine Funksteuerungsvorrichtung 
der dargestellten Ausfuhrungsform beinhaltet einen 
Steuerungsabschnitt 1, in welchem ein Signal, das von 
einem Empfanger (Rx) 2 erzeugt wird und ein Detektor- 
signal, das von einem Zweiachsdetektor 3 erzeugt wird, 
eingegeben wird. Der Steuerungsabschnitt 1 arbeitet, 
urn eine Servoschaltungseinrichtung (Sx) abhangig von 
den Eingangssignalen zu steuern. In der dargestellten 
Ausfuhrungsform beinhaltet die Servoschaltungsein- 
richtung 2 eine Servoschaltung zum Bedienen eines 
Querruders (AIL), das auf einem Hauptfliigel eines Mo- 
dellflugzeuges angeordnet ist, eine Servoschaltung zum 
Bedienen eines Querruderhahenrichtwertes (ELE) eines 
horizontalen Heckes davon und eine Servoschaltung 
zum Bedienen eines Querrudersteuerruders (RUD) ei- 
nes vertikalen Heckes davon. 

Der Empfanger 2 empfangt eine Funkwelle, die von 
einem Funksteuersender (nicht gezeigt) gesendet wird, 
urn ein Dreikanalsystem zu demodulieren, das ein Quer- 
rudersteuerungssignal zum Steuern des Querruders, ei- 
nen Hohenrichtwerksteuerungssignal zum Steuern des 
HGhenrichtwerkes und ein Steuerrudersteuerungssi- 
gnal zum Steuern des Steuerruders beinhaltet, welches 
dann zu dem Steuerungsabschnitt 1 gefuhrt wird. 

Das Dreikanalsignal, das somit demoduliert wird, 
stellt ein Pulsweitenmodulations-(PWM-)Signal dar, 
von welchem eine Pulsweite abhangig von der Steue- 
rungsinformation von jedem Kanal verandert wird. Das 
PWM-SignaJ wird dann in ein SpannungssignaJ abhan- 
gig yon der Steuerungsinformation fur jeden der Kanale 
in einer Pulsweite/Spannungsumwandlungsschaltung 10 
in dem Steuerungsabschnitt 1 umgewandelt. 

Das Steuerungssignal fur das Querruder, das in das 
Spannungssignal umgewandelt wird, wird einem ersten 
Schalter SW1 eingegeben, das SteuerungssignaJ fur das 
Hdhenrichtwerk, das in das Spannungssignal umgewan- 
delt wird, wird in einen zweiten Schalter SW2 eingege- 



ben und das Steuerungssignal fur das Steuerruder, das in 
das Spannungssignal umgewandelt wird, wird in einen 
dritten Schalter SW3 eingegeben. 
Der erste Schalter SW1 wird ebenso mit einem ge- 
5 setzten Spannungssignal von einem veranderbaren Wi- 
derstand VR1 versorgt, so daB jedes von dem Span- 
nungssignal und dem gesetzten Spannungssignal selek- 
tiv davon ausgegeben wird. Ebenso wird der zweite 
Schalter SW2 mit einem gesetzten Spannungssignal an 
io einem veranderlichen Widerstand VR2 versorgt, so daB 
jeweils das Spannungssignal und das gesetzte Span- 
nungssignal selektiv davon ausgegeben werden. Ahnlich 
wird der dritte Schalter SW3 mit einem gesetzten Span- 
nungssignal von einem dritten veranderbaren Wider- 
15 stand VR3 versorgt, so daB jeweils das Spannungssignal 
und das gesetzte Spannungssignal davon ausgegeben 
werden. 

Dann wird das Ausgangssignal des ersten Schalters 
SW1 in einen Addierer 12 eingegeben, welcher das Aus- 
20 gangssignal zu einem ersten Korrektursignal addiert, 
das von einer Bedienungsschaltung 16 eingespeist wird, 
urn ein Signal auszugeben. Ebenso wird das Ausgangssi- 
gnal des zweiten Schalters SW2 zu einem Addierer 13 
hinzuaddiert, welcher dann das Ausgangssignal zu ei- 
25 nem zweiten Korrektursignal hinzuaddiert, welches 
dorthin von dem Bedienungssignal 16 eingespeist wird, 
um ein Signal auszugeben. 

Danach werden das Ausgangssignal der Addierer- 
schaltung 12, das Ausgangssignal der Addiererschaltung 
30 13 und das Ausgangssignal des dritten Schalters SW3 in 
eine SpannungsVImpulsweitenumwandlungsschaltung 
15 eingegeben, welches darin resultiert, das sie in ein 
Impulsweitensignal abhangig von einem Niveau der 
Spannung, die darin eingegeben wird, umgewandelt 
35 wird und dann davon ausgegeben wird. 

Die SpannungsVlmpulsweitenumwandlungsschal- 
tung 15 erzeugt ein Impulsweitensignal zu einer Zeit, in 
der ein Triggerimpuls, der von einer Impulstriggerschal- 
tung 14 erzeugt wird, zu welcher das Querrudersteue- 
40 rungssignal der Impulsweitenmoduiation unterworfen 
wird, in Form eines Synchronsignales eingespeist wird. 
Das Dreikanalimpulsweitensignal, das von der Span- 
nungs-ZImpulsweitenumwandlungsschaltung 15 erzeugt 
wird, wird in die Querruderservoschaltung, Hohenricht- 
45 werkservoschaltung und Steuerruderservoschaltung 
eingespeist. 

Der Zweiachsdetektor 3 wird auf einer unteren Ober- 
flache des Modellflugzeuges oder einer oberen Oberfla- 
che davon befestigt, um dadurch so zu arbeiten, daB die 
so Neigung einer Rollachse des Modelles oder einer Nick- 
achse davon detektiert wird. Ein Signal, das die Neigung 
der Rollachse und der Nickachse, die detektiert werden, 
anzeigt, wird dann in die Bedienungsschaltung 16 in den 
Steuerungsabschnitt 1 eingespeist, so daB die Bedie- 
55 nungsschaltung ein Signal zum Aufheben der Neigung 
der Rollachse bedient und der zum Aufheben der Nei- 
gung der Nickachse, welches dann in Form des ersten 
Korrektursignales und eines zweiten Korrektursignales 
in die Addierer 12 und die Addierer 13 jeweils einge- 
eo speistwird. 

Der Wirksamkeitsgrad von jedem des ersten und 
zweiten Korrektursignales wird durch Einstellen eines 
veranderbaren Widerstandes VR4 zum sensitiven Ein- 
stellen eingestellt, der mit der Bedienungsschaltung 16 
65 verbundenist 

Der Steuerungsabschnitt 1 ist darin mit einer Fehier- 
detektionsschaltung 11 ausgestattet, weiche so arbeitet, 
daB die Tatsache detektiert wird, daB das Modelluftfahr- 
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zeug in ein Gebiet oder einen Bereich auBerhalb eines 
Bereiches einer Funkweile, die von dem Funksteue- 
rungssender gesendet wird, fliegt. Zu diesem Zweck 
kann die Fehlerdet ktionsschaltung 11 so aufgebaut 
werden, daB die Schwachung des Querrudersteuerungs- 
signales oder eine wesentliche Reduziemng desjenigen 
detektiert wird. Wenn die Fehlerdetektionsschaltung 11 
solch einen unnormalen Zustand detektiert, werden der 
erste bis dritte Schalter SW1 bis SW3 verandert 

Nun wird die Funktionsweise der Funksteuerungs- 
vorrichtung, die so aufgebaut ist, nachfolgend beschrie- 
ben werden. 

Wenn der Empfanger 2 eine Funkweile empfangt, die 
von dem Funksteuerungssender (nicht gezeigt) gesen- 
det wird, werden die Steuerungssignaie abhangig von 
dem Betrag der Bedienung eines Steuerungshebeis, der 
in dem Funksteuerungssender eingebaut ist, in ein 
PWM Signal moduliert, welches dann in den Steue- 
rungsabschnitt 1 eingespeist wird. In dem Steuerungs- 
abschnitt 1 wandelt die Pulsweite/Spannungsumwand- 
lungsschaltung 10 jedes der Steuerungssignaie in ein 
Spannungssignal urn. In diesem Beispiel behalt der Emp- 
fanger 2 das Empfangen einer Funkweile von dem 
Funksteuerungssender bei, so daB der erste bis dritte 
Schalter SW1 bis SW3 auf eine Seite der Impulsweite/ 
Spannungsumwandlungsschaltung 10 verandert wer- 
den. Dies resultiert in dem umgewandelten Spannungs- 
signal fur Querrudersteuerung, in dem umgewandelten 
Spannungssignal fur Hdhenrichtwertsteuemng und in 
dem umgewandelten Spannungssignal fur Steuerruder- 
steuerung, die in den Addierer, 12, Addierer 13 und die 
Spannungs-/Impulsweitenumwandlungsschaltung 15 je- 
weils eingespeist werden. 

Dann addiert der Addierer 12 ein erstes Korrektursi- 
gnal, das von der Bedienungsschaltung 16 eingespeist 
wird, zu dem umgewandelten Spannungssignal zur 
Querrudersteuerung und der Addierer 13 addiert ein 
zweites Korrektursignal, das von der Bedienungsschal- 
tung 16 eingespeist wird, zu dem umgewandelten Span- 
nungssignal zur Hohenrichtwertsteuerung. Das Span- 
nungssignal zur Querrudersteuerung, das das erste Kor- 
rektursignal, das dazuaddiert ist, hat und das fur die 
Hohenrichtwertsteuerung, das das zweite Korrektursi- 
gnal, das dazuaddiert ist, hat, in ein Pulsweitensignal in 
der SpannungsVImpulsweitenumwandlungsschaltung 
15 umgewandelt In der Zeit, in welcher die Umwand- 
lung stattfindet, wie sie oben beschrieben ist, bildet eine 
Zeit, in welcher ein Triggerimpuls, der von der Impuls- 
triggerschaltung 14 erzeugt wird, angewendet wird. 

Das Querrudersteuerungssignal, Hohenrichtwerk- 
steuerungssignal und das Steuerrudersteuerungssignal, 
die so in das Impulsweitensignal umgewandelt werden, 
werden wieder von dem Steuerungsabschnitt 1 ausge- 
geben und dann in die jeweils korrespondierende Ser- 
voschaitung eingespeist, so daB die Servoschaltungen 
abhangig von einer Impulsweite der Steuerungssignaie 
gesteuert werden konnen. Dies erlaubt dem Modellflug- 
zeug, auf welchem der Empfanger 2 und der Steue- 
rungsabschnitt 1 befestigt sind, kontroliiert zu werden. 

In diesem Beispiel wird ein Signal, das von dem De- 
tektor 3 erzeugt wird, welcher die Neigung der Rollach- 
se und der Nickachse detektiert, durch die Bedienungs- 
schaltung 16 zu den Addierern 12 und 13 hinzuaddiert, 
so daB die Riickkopplungssteuerung ausgefuhrt wird, 
um das Modellflugzeug in seine ursprungliche Fluglage 
zuriickzufuhren, wenn es sich geneigt hat Somit kann, 
wenn der Steuerungshebel des Funksteuerungssenders 
durch die Hand des Bedieners losgelassen wird, welches 



darin resultiert, daB er in eine neutrale Position bewegt 
wird, das Modellflugzeug in einer horizontalen stabilen 
Fluglage gehalten werden. 
Dadurch kann, sogar wenn ein Bediener, wie ein An- 
5 fanger, die Steuerungsbedienung des Modeilflugzeuges 
fehl ausfuhrt, es in seine korrekte Fluglage nur durch 
Loslassen der Hand des Bedieners von dem Steuerungs- 
hebel des Senders zurQckgefOhrt werden. Deshalb wird 
das Modellflugzeug in seine stabile Fluglage zuruckge- 
io fuhrt, sogar wenn der Bediener von einer ernstlichen 
Panik befallen wird. Die Korrektursignale, die von der 
Bedienungsschaltung 16 erzeugt werden, sind Signale in 
einer Richtung, die entgegengesetzt einer Richtung ist, 
in welcher die Steuerung des Modeilflugzeuges ge- 
15 wunscht wird, so daB die Sensibilitat der Bedienungs- 
schaltung 16 auf ein niedriges Niveau gesetzt werden 
kann, wenn es moglich ist, das Modellflugzeug normal 
zu steuern. 

Wenn der Empfanger zwei in einen Zustand des Ver- 
20 fehlens eines normalen Empfanges einer Funkweile von 
dem Funksteuerungssender tritt, detektiert die Fehler- 
detektionsschaltung 11 den Zustand oder die Situation, 
um den ersten bis dritten Schalter SW1 bis SW3 jeweils 
zu einer Seite des veranderbaren Widerstandes VR1 bis 
25 VR3 zu verandern. 

Dies erlaubt dem gesetzten Spannungssignal, das von 
dem veranderbaren Widerstand VR1 erzeugt wird, 
durch den ersten Schalter SW1 ausgegeben zu werden, 
im gesetzten Spannungssignal, das von dem verander- 
30 baren Widerstand VR2 erzeugt wird, durch den zweiten 
Schalter SW2 ausgegeben zu werden und dem gesetz- 
ten Spannungssignal, das von dem veranderbaren Wi- 
derstand VR3 erzeugt wird durch den dritten Schalter 
SW3 ausgegeben zu werden. In diesem Beispiel werden 
35 die Spannungen, die durch die veranderbaren Wider- 
stande VR1 und VR2 gesetzt werden, in einen neutralen 
Zustand versetzt, der dem Modellflugzeug erlaubt, in 
einer horizontalen Fluglage zu bleiben, wenn sie in die 
Querruderservoschaltung und die Richtwertservoschal- 
40 tung eingespeist werden. Ebenso wird die Spannung, die 
durch den veranderbaren Widerstand VR3 gesetzt wird, 
so gesetzt, daB das Modellflugzeug auf einer Rundflug- 
lage gehalten wird, wenn es der Steuerruderservoschal- 
tung eingespeist wird. 
45 Ebenso haben die gesetzten Spannungen, die von 
dem ersten Schalter SW1 und dem zweiten Schalter 
SW2 erzeugt werden, das erste Korrektursignal und das 
zweite Korrektursignal von der Bedienungsschaltung 
16, die in den Addierern 12 und 13 jeweils dazu addiert 
so werden. Die Spannungssignale, die so dazuaddiert wer- 
den, werden in ein Impulsweitensignal durch die Span- 
nungs-/Impulsweitenumwandlungsschaltung 15 umge- 
wandelt, welcher das Einspeisen in die Querruder- und 
Hdhenrichtwertservoschaltungen folgt 
55 Weiterhin wird das gesetzte Spannungssignal, das 
durch den dritten Schalter SW3 ausgewahlt wird, in ein 
Impulsweitensignal durch die Spannungs-/Impulswei- 
tenumwandlungsschaltung 15 umgewandelt und dann in 
die Steuerruderservoschaltung eingespeist 
60 Somit verbleibt wenn der erste bis dritte Schalter 
SW1 bis SW3 verandert werden, das Modellflugzeug in 
einer neutralen Fluglage, um dadurch einen Rundflug 
auszufuhreh, wahrend es in einer vorbestimmten Hohe 
verbleibt. Deshalb wird, wenn ein Bediener dem Modell- 
65 flugzeug naher kommt welches einen Rundflug aus- 
fuhrt, dem Empfanger, der auf dem Modellflugzeug be- 
festigt ist, erlaubt, eine Funkweile zu empfangen, die 
von dem Funksteuerungssender erzeugt wird, so daB 
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das Modellflugzeug wieder gesteuert werden kann. 

Die veranderbaren Widerstande VR1 und VR3 wer- 
den so vorebigestellt, daB das Modellflugzeug auf einer 
Rundflugbahn gehalten werden kann, wenn das Steuern 
des Modellflugzeuges als unmoglich zurtickgegeben 
wird. Nichts desto trotz werden Faktoren wie Wind und 
dergleichen oft zu einem Fehler beim Sicherstellen, daB 
das Modellflugzeug auf dieser Flugbahn gehalten wird, 
fuhren, so daB es eine Wahrscheinlichkeit geben wiirde, 
daB das Modellflugzeug sich neigt, was darin resultiert, 
daB es auf den Boden kommt Um solch einen Unfall zu 
verhindern, ist das Modellflugzeug mit einem Detektor 
3 ausgestattet, so daB ein Signal abhangig von der Nei- 
gung der Rollachse und der Nickachse, die von dem 
Detektor detektiert werden, in der Bedienungsscha!- 
tung 16 bedient wird. Die Bedienungsschaltung 16 er- 
zeugt in Form eines Riickkoppiungssignales das erste 
und zweite Korrektur signal zum Wiederherstellen des 
so sich neigenden Modellflugzeuges in seine ursprungii- 



ao 



15 



er eine Bundelung zur Detektion aufweist und auf einer 
AuBenoberflache davon mit einer Markierung 34 zum 
Anzeigen der Bundelung angeordnet ist. Eine Richtung 
der Markierung 34 kann so definiert werden, wie es 
unter dem Kennzeichen A oder B in Fig, 2(b) dargestellt 
wird. Somit ist es erforderlich, daB das Befestigen des 
Detektors 3 auf dem Modellflugzeug so ausgefuhrt 
wird, daB entweder die Richtung A oder B mit dem 
Flugzeugmmpf des Modellflugzeuges ausgerichtet oder 
registriert wird. Andererseits wird die Sensibilitat des 
Detektors 3 ungiinstig beeinfiuBt 

Der Zweiachsdetektor 3 wird in einer runden Form 
im Abschnitt gebildet, so daB eine Richtung, in welche 
der Zweiachsdetektor 3 auf dem Modellflugzeug befe- 
stigt wird, schwierig zu erfassen ist und der Detektor 3 
stellt einen Luftwiderstand dar, der auf ein Niveau an- 
steigt, das ausreichend ist, um einen Flug des Modell- 
flugzeuges nachteilig zu beeinflussen. Im Hinblick auf 
das Vorangegangene wird der Zweiachsdetektor, der in 



che oder normale Fluglage. Dies resultiert in einem Si- 20 der Funksteuerungsvorrichtung der Erfindung einge- 

gnal, welches so funktioniert, daB das Modellflugzeug, baut ist, in einer auBeren Form, wie ein verlangerter 

von welchem die Neigung durch den Detektor 3 detek- Rhombus, der auf einer Stromlinienform basiert, gebil- 

ticrt wird, in seine normale Fluglage zuriickversetzt det und in solch einer Weise angeordnet, daB eine longi- 

wird, welches zu den Addierem 12 und 13 hinzuaddiert tudinale Achse von ausgerichtet oder ubereinstimmend 

wird, so daB das Modellflugzeug in die urspriingliche 25 mit einer Achse eines Flugzeugrumpfes eines Modell- 

stabiie Fluglage zurtickgesetzt werden kann, sogar flugzeuges, wie es in den Fig. 3(a) und 3(b) gezeigt ist, ist 

wenn es gezwungenermaBen durch Wind oder derglei- Die Bildung des Zweiachsdetektors 3 durch eine verlan- 

chen geneigt wird, um dadurch die stabile Fluglage bei- gerte Form erlaubt eine Richtung, in welcher der Detek- 

zubehalten. tor auf dem Modellflugzeug befestigt ist, die auf der 

Zu dieser Zeit kann, um das wirkungsvolle Arbeiten 30 Basis der longitudinalen Richtung davon bestimmt wird, 



der Korrektursignaie zu sichern, der veranderbare Wi 
derstand VR4 so eingestellt werden, daB die Sensibilitat 
der Bedienungsschaltung 16 ansteigt, wenn die Funk- 
welle nicht durch den Empfanger 2 ernpfangen werden 
kann. 

Ebenso verfehlt, wenn die Funkwelle nicht durch den 
Empfanger ernpfangen werden kann, die Impuistrigger- 
schaitung 14 das Erzeugen eines Triggersignales oder 
Impulses. Somit wird die Impulstriggerschaltung 14 so 
gesteuert, daB sie Selbstoszillation ausfuhrt, so daB ein 
Triggerimpuls, der von der Impulstriggerschaltung 14 
erzeugt wird, zu einer vorbestimmten Zeit auf die Span- 
nungs-/Impulsweitenumwandlungsschaltung 15 ange- 
wendet wird. 
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was in einer Richtung resultiert, die leicht unterschei- 
dend oder identisch ist. 

Ebenso reduziert es den Luftwiderstand des Detek- 
tors 3 auf einen Grad, der ausreichend ist, um das Mon- 
tieren des Detektors von dem nachteiligen Beeinflussen 
eines Fluges des Modellflugzeuges zu verhindern. 

Alternativ kann der Zweiachsdetektor 3 auf einer un- 
teren Oberflache des Modellflugzeuges wie es in den 
Fig. 4(a) und 4(b) gezeigt ist, befestigt werden. 

Die ubrige Beschreibung der dargestellten Ausfiih- 
rungsformen ist in Verbindung mit dem Modellflugzeug 
mit Hilfe eines Beispieles gemacht worden. Jedoch kann 
die Erfindung wirkungsvoll auf ein Modeiluftfahrzeug, 
das ein anderes als ein Modellflugzeug ist, wie einen 



Wenn die Funkwelle nicht durch den Empfanger 2 45 Gleiter, einen Hubschrauber oder dergleichen, ange 



ernpfangen werden kann, konnen die Korrektursignaie, 
die von der Bedienungsschaltung 16 erzeugt werden, in 
die Addierer 12 und 13 eingespeist werden. 

Bezugnehmend nun auf die Fig. 2(a) wird der Detek- 
tor 3 mit Hilfe eines Beispieles dargestellt Der Zwei- 
achsdetektor 3 beinhaltet einen Detektorabschnitt 32 
von einer zylindrischen Form, in welchem ein Detektor- 
element ernpfangen wird und ein Basisabschnitt 31 zum 
Befestigen des Detektors 3. Der zylindrische Detektor- 
abschnitt 32, wie in Fig. 2(b) gezeigt, ist mit vier Photo- 
detektoren 32-1 bis 32-4 in einer Weise ausgestattet, daB 
sie auf Linien, die jeweils senkrecht zueinander sind, 
angeordnet sind. Die Photodetektoren 32-1 bis 32-4 ar- 
beiten so, daB die Neigung der Rollachse und der Nick- 
achse des Modellflugzeuges detektiert werden. Ein Si- 
gnal, das von jedem der Detektoren 32-1 bis 32-4 auf- 
grund der Detektion der Neigung erzeugt wird, wird 
durch jeden der Leitungsdrahte, die aus dem Basisab- 
schnitt 31 herausfuhren, ausgegeben. Die Leitungsdrah- 
te werden gemeinsam an einem Distalende mit einem 
Stecker 33 verbunden, so daB das Detektionssignal in 
eine zusatzliche Schaltung eingespeist werden kann. 
Ebenso ist der Zweiachsdetektor 3 so aufgebaut, daB 



50 



wendet werden. 

Ebenso wird in der dargestellten Ausfuhrungsform 
ein Rundflug des Modelluftfahrzeuges durch die Steue- 
rung des Steuerruders durchgefuhrt Alternativ konnen 
das Querruder, das Hohenrichtwerk, eine Kombination 
davon oder eine Kombination von mit dem Steuerruder 
furdiesen Zweck gesteuert werden. 

Wie aus dem Vorangegangenen zu sehen ist, erlaubt 
die Funksteuerungseinrichtung der Erfindung, sogar 
55 wenn das Modeiluftfahrzeug auf der gesteuerten Seite 
auBerhalb eines Bereiches einer Funkwelle ist, die von 
dem Funksteuerungssender erzeugt wird, dem Modeil- 
uftfahrzeug die Situation zu detektieren, um dadurch 
automatisch einen Rundflug auszufuhren, so daB ein 
Ausbreitungsweg einer Funkwelle von dem Funksteue- 
rungssender wieder hergestellt werden kann. Ebenso 
erreicht in diesem Beispiel der Detektor zur Detektion 
der Neigung der Rollachse und der Nickachse eine 
Ruckkopplungssteuerung in der Weise, daB die Neigung 
beider Achsen verhindert wird, um dadurch zu sichern, 
daB das Modeiluftfahrzeug einen stabilen Rundflug aus- 
fuhrt, ohne nachteilig durch Wind oder dergleichen be- 
einfiuBt zu werden. Somit wird bemerkt werden, daB die 
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Erfindung die Stabilitat eines Fluges eines Modelluft- 
fahrzeuges wesentlich steigert Weiterhin verhindert die 
Erfindung wirkungsvoll das Verlorengehen des Modell- 
uftf ahrzeuges. 

Als weiteres erlaubt, sogar wenn das Modelluftfahr- 5 
zeug keinen Treibstoff mehr hat, wahrend es in einem 
Gebiet fliegt, das au6erha!b eines Bereiches einer Funk- 
welle, die von dem Funksteuerungssender erzeugt wird 
fliegt, der oben beschriebene Aufbau der Erfindung dem 
Modellflugzeug, in einen relativ nahe geiegenen Bereich to 
zu fallen, so daB es wieder aufgesammelt werden kann. 

Wahrend eine bevorzugte Ausfuhrungsform der Er- 
findung mit einem bestimmten Grad an Besonderheit 
mit Bezug auf die Zeichnungen beschrieben worden ist, 
sind offensichtliche Modifikationen und Veranderungen 15 
im Licht der obigen Lehren moglich. Es ist deshalb ver- 
standlich, daB innerhalb des Umfanges der beigefiigten 
Anspruche die Erfindung anders praktiziert werden 
kann als es im speziellen beschrieben wird. 

20 

Patentanspriiche 

1. Funksteuerungsvorrichtung, gekennzeichnet 
durch eine Fehlerdetektionsschaltung zum Detek- 
tieren der Tatsache, daB ein Modelluftf ahrzeug ver- 25 
fehlt, ein Steuerungssignal, das von dem Funksteue- 
rungssender erzeugt wird, normal zu empfangen; 
und eine Steuersignalerzeugungseinrichtung zum 
Erzeugen eines Rundflugsteuerungssignales, wel- 
ches dem Modellflugzeug erlaubt, einen vorbe- 30 
stimmten Rundflug auszufuhren, wenn es verfehlt, 
das Steuerungssignal normal zum empfangen. 

2. Funksteuerungsvorrichtung nach Anspruch 1, 
weiterhin gekennzeichnet durch einen Detektor 
zum Detektieren der Neigung einer Rollachse des 35 
Modelluftfahrzeuges und einer Nickachse des Mo- 
dellflugzeuges; wobei die Ruckkopplungssteue- 
rung in solch einer Weise durchgefuhrt wird, daB, 
wenn die Fehlerdetektionsschaltung die Tatsache 
detektiert, daB das Modelluftf ahrzeug verfehlt, das 40 
Steuerungssignal normal zu empfangen, das Rund- 
flugsteuerungssignal der Steuerungssignalerzeu- 
gungseinrichtung in einen Rundflug des Modelluft- 
fahrzeuges resultiert und ein Detektorsignal des 
Detektors erlaubt, den Rundflug des Modelluft- 45 
fahrzeuges beizubehalten. 

3. Funksteuerungssignal nach Anspruch 1, weiter- 
hin gekennzeichnet durch eine Servoschaltungsein- 
richtung, welche mit dem Rundflugsteuerungssi- 
gnal anstelle des Steuerungssignales des Senders 50 
versorgt wird, wenn die Fehlerdetektionsschaltung 
die Tatsache detektiert, daB dem Modelluftfahr- 
zeug fehlt, das Steuerungssignal normal zu empfan- 
gen. 

4. Funksteuerungsvorrichtung nach Anspruch 1, 55 
weiterhin gekennzeichnet durch eine Servoschal- 
tungseinrichtung, welche mit dem Rundflugsteue- 
rungssignal zusatzlich zu dem Steuerungssignal des 
Senders versorgt wird 

5. Funksteuerungsvorrichtung nach Anspruch 4, 60 
dadurch gekennzeichnet, daB das Rundfiugsteue- 
rungssignal, welches zu dem Steuersignal des Sen- 
ders dazuaddiert wird, ein Niveau hat, welches zwi- 
schen, wenn das Modellflugzeug das Steuerungssi- 
gnal des Senders normal empfangt und wenn es 65 
verfehlt, das Steuerungssignal normal zu empfan- 
gen, verandert wird 

6. Funksteuerungsvorrichtung nach jedem der An- 



spruche 2 bis 4, dadurch gekennzeichnet, daB der 
Detektor in einer auBeren Form, wie ein verlanger- 
ter Rhombus, der auf einer stromlinienformigen 
Form basiert, gebildet wird und in einer Weise an- 
geordnet wird, daB eine longitudinale Achse davon 
mit einer Achs eines Flugzeugrumpfes des Mo- 
delluftf ahrzeug s ubereinstimmt 
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